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Selbstfahrendes Fahrzeua. insbesondere StraBenbau maschine. sowie Verfahren 
?um Fahren und Lenken eines Fahrzeuges mit ein em drehbaren Fahrersitz 



Die Erfindung betrifft ein selbstfahrendes Fahrzeug nach dem Oberbegriff des An- 
spruchs 1 und ein Verfahren nach dem Oberbegriff des Anspruchs 9. 

Derartige Fahrzeuge, die einen drehbaren Fahrersitz aufweisen, sind beispielsweise 
bei StraBenbaumaschinen und dort insbesondere bei StraBenwalzen bekannt. 

F Bei einer StraBenwalze besteht die Anforderung, einen frei urn seine vertikale Achse 
drehbaren Fahrersitz zu entwickeln, da aufgrund der Einsatzverhaltnisse der Walzen 
eine standige Anderung der Sitzposition des Bedieners im Verhaltnis zur Fahrtrich- 
tung der StraBenwalze erforderlich ist. Eine Voraussetzung fur die kosten- und 
funktionsbezogene Umsetzbarkeit ist, dass sich die Bedienelemente mit dem Fah- 
rersitz drehen. Andernfalls mussten kostentrachtig mehrere reduhdante Bedienele- 
mente verwendet werden. Typischerweise arbeitet z.B. eine Asphaltwalze hinter 
einem Fertiger, der das Material einbaut und vorverdichtet. Die Walze uberfahrt die 
vom Fertiger eingebauten Flachen mehrmals, urn die Endverdichtung und die Eben- 
heit der Flache herzustellen. Dabei wird haufig die Fahrrichtung gewechselt - der 
Anteil der Vorwarts- und Ruckwartsfahrten ist in der Regel annahemd gleich. Urn 
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die Sichtverhaltnisse auf das Arbeitsfeld, die Sicherheit und die Ergonomie der Ma- 
" schinenbedienung zu gewahrleisten bzw. zu verbessern, ist ein Drehen des Fahrer- 
sitzes um 180° mit jedem Fahrtrichtungswechsel erforderlich. Dabei darf die Walze 
nur fur den kurzen Zeitpunkt des Fahrtrichtungswechsels auf dem heiBen Asphalt 
stillstehen. Das Drehen des Fahrersitzes sollte aus diesem Grund und aus Zeitgrun- 
den wahrend der Fahrt erfolgen. Fur jeweils kurze Wegstrecken mit unterschiedli- 
cher Fahrtrichtung ist die Sitzposition um 90° zur Fahrtrichtung gedreht sinnvoll. Je 
nach Streckenverlauf sind audi Sitzpositionen zwischen 0 und 90° zur Fahrtrichtung 
gedreht ergonomisch sinnvoll. 

-,i Um die Maschinen sicher zu bedienen, muss fur die wesentlichen Bedienelemente 

• wie Fahrtrichtungsgeber (Lenkrad, Joystick) und Fahrhebel zur Wahl der Fahrtrich- 
tung und der Geschwindigkeit fur den Bediener eine eindeutige Zuordnung zur 
Fahrtrichtung gegeben sein. Bestehende Systeme losen dieses Problem nicht. Folg- 
lich ist das oben beschriebene - anwendungstechnisch sinnvolle - freie Drehen des 
Fahrersitzes einschlieBlich der Bedienelemente wahrend der Fahrt der Walze bisher 
nicht moglich. 

In der EP 0935025 wird ein System mit einem drehbaren Fahrersitz beschrieben, 
bei dem der Fahrantrieb in Abhangigkeit von der Drehposition des Fahrersitzes der-. 
art gesteuert wird, dass beim Verschwenken des Fahrersitzes in einen voreinge- 
stellten Bereich die Steuerungsvorrichtung den Richtungssinn der Antriebsvorgaben 

•umkehrt. Diese Umsteuerung kann aber nur bei stillstehender Walze erfolgen. Bei 
fahrender Walze wurde das Drehen des Fahrersitzes beispielsweise zu einer Fahrt- 
richtungsumkehr der Walze fiihren, die vom Fahrer unter Umstanden nicht beab- 
sichtigt ist. 

Aus der EP 0935023 A2 ist ein Verfahren fur eine Walze mit zwei lenkbaren Banda- 
gen bekannt, das uber eine Steuereinrichtung verfiigt, die den Lenkantrieb beider 
Bandagen derart steuert, dass die jeweils in Fahrtrichtung vorderer Bandage auto- 
matisch als aktive Bandage durch die Lenkvorgaben angesteuert wird. Auch mit 
diesem Verfahren wird nicht das Problem des Richtungssinns der Bedienelemente 
bei sich wahrend der Fahrt andernden Sitzpositionen gelost. 
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Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein selbstfahrendes Fahrzeug mlt einem 
• drehbaren Fahrersitz der eingangs genannten Art, sowie ein Verfahren zum Fahren 
und Lenken eines Fahrzeuges mit einem drehbaren Fahrersitz, derart zu verbes- 
sern, dass die Zuordnung der Bewegungsrichtung der Bedienungselemente zur Be- 
wegungsrichtung des Fahrzeuges in jeder Drehwinkelste'llung des Fahrersitzes er- 
halten bleibt. 

Zur Losung dieser Aufgabe dienen die Merkmale des Anspruchs 1 bzw. 9. 

Die Erfindung sieht in vorteilhafter Weise vor, dass bei einer Bedieneinheit fur den 
Fahrbetrieb, die Stellsignale fur den Fahrantrieb und die Lenkungseinrichtung in Ab- 
■^■hangigkeit von der Stellbewegungsrichtung von Bedienelementen der Bedieneinheit 
^^^erzeugt, eine Einrichtung den momentanen Drehwinkel n der Sitzdreh position er- 
fasst und die Richtung der Stellsignale der Bedienungselemente urn einen Winkel -p. 
korrigiert, derart, dass die Stellbewegungsrichtung der Bedienungselemente in je- 
der Sitzdrehposition mit der Bewegungsrichtung des Fahrzeuges ubereinstimmt. 

Die Erfindung ermoglicht es in vorteilhafter Weise, dass die Bedienelemente der Be- 
dieneinheit stets eine Stellbewegungsrichtung beibehalt, die der Bewegungsrichtung 
der Maschine entspricht, auch wenn der Fahrersitz wahrend des Fahrbetriebes ge-. 
dreht wird. Der Fahrersitz ist also wahrend der Fahrt frei drehbar, ohne dass eine 
_ Unterbrechung des Fahrbetriebes erforderlich ist. 

^^^Die Einrichtung zum Erfassen des momentanen Drehwinkels der Sitzdrehposition 
iibertragt den Drehwinkel mechanisch, elektromechanisch, optisch oder elektrisch 
auf die Bedieneinheit. 

Die Ubertragung des Drehwinkels auf die Elemente ermoglicht es, die von dem Be- 
dienelementen der Bedieneinheit erzeugten Stellsignale, urn einen dem Drehwinkel 
des Fahrersitzes entsprechenden Wert zu korrigieren, so dass eine Anderung der 
Sitzdrehposition keinen Einfluss auf die Stellbewegungsrichtung ausiibt. 

Die Stellbewegungsrichtung der Bedienelemente ist daher stets gleich und ent- 
spricht der Bewegungsrichtung des Fahrzeuges. 



In der Bedieneinheit werden die Stellsignale fur die Fahrtrichtungswahl und die Len- 
kung in AbhSngigkeit von dem Drehwinkel der momentanen Sitzdrehposition konti- 
nuierlich korrigiert. Die kontinuierliche Korrektur der Richtung der Stellsignale er- 
moglicht das freie beliebige Drehen des Fahrersitzes wahrend der Fahrt. 

Die Bedieneinheit weist einen einzigen Bedienhebel fur die Fahrtrichtungswahl, die 
Fahrgeschwindigkeit und die Lenkung auf. 

Der Bedienhebel ist von einem Kreuzgelenk gelagert, wobei das Kreuzgelenk auf 
einem Drehkranz, der urn einen Winkel -\i verdrehbar ist, wenn der Fahrersitz eine 
^Sitzdrehposition mit einem Drehwinkel \i einnimmt. 

Die Ubertragung des Drenwinkels an die Bedieneinheit kann beispielsweise mittels 
einer flexiblen Ubertragungswelle, einem elektromotorischen Antrieb Oder einem 
Torsionsstab erfoigen. 

Das Gehause der Bedieneinheit ist vorzugsweise ortsfest mit dem Fahrersitz ver- 
bunden. 

Das Fahrzeug kann zwei lenkbare Achsen aufweisen, wobei die Lenkungssteuerung 
den Bedienhebel auf eine der beiden Achsen oder auf. beide Achsen umschalten 
^kann. 

Der Bedienhebel ist vorzugsweise in zwei zueinander orthogonalen Kulissen gefuhrt. 

Das Fahrzeug besteht aus einer StraBenbaumaschine, vorzugsweise einer StraBen- 
walze. 

Im fplgenden werden unter Bezugnahme auf die Zeichnungen ein Ausfuhrungsbei- 
spiel der Erfindung naher erlautert. 



Es zeigen: 
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eine StraBenwalze mit einem drehbaren Fahrersitz nach dem Stand der 
Technik, 

eine Darstellung gemaB Fig. 1 mit entgegengesetzter Fahrtrichtung, 
die Stellrichtung des Bedienhebels nach der Erfindung, 
den erfindungsgemaBen Bedienhebel der Bedieneinheit, und 

unterschiedliche Sitzdrehpositionen des Fahrersitzes. 

» 

In den Fign. 1 bis 3 ist schematisch eine StraBenwalze 1 mit zwei Walzenbandagen 
2,3 dargestellt, von denen mindestens eine lenkbar ist. Die Walzenbandagen sind 
uber ein Fahrgestell 4 miteinander verbunden, auf dem ein Fahrerstand fur eine 
Bedienungsperson angeordnet ist. 

In dem Fahrerstand ist ein drehbarer Fahrersitz 5 mit integrierter Bedieneinheit 6 
fur den Fahrbetrieb angeordnet. Die Bedieneinheit 6 weist vorzugsweise einen Be- 
dienhebel 8 auf, dessen Funktionen im einzelnen in Verbindung mit Fig. 4 erlautert 
werden. 

Fig. 1 zeigt eine StraBenwalze 1 mit mindestens einer lenkbaren Bandage 2. Ge- 
lenkt wird die in Fahrtrichtung vorderer Bandage 2. Im linken Bildteil ist die Sitzpo- 
sition in Fahrtrichtung ausgerichtet. Hier fuhrt die Drehung des Lenkrades 7 nach 
links zu einem Fahrtrichtungswechsel nach links, der Fahrhebel ? ist in die Richtung 
der Fahrbewegung der StraBenwalze 1 ausgelenkt. Wird der Fahrersitz einschlieB- 
lich der Bedieneinheit 6 urn 90° nach links Oder rechts gedreht (mittlerer Bildteil) ist 
bereits keine eindeutige Zuordnung der Stellbewegungsrichtung an . den Bedienele- 
menten der Bedieneinheit zur Fahrtrichtung moglich. Erfolgt eine Drehung der Sitz- 
position urn 180° bei gleichbleibender Fahrtrichtung (rechter Bildteil), stimmt die 
Richtung der Stellbewegungen der Bedienelemente nicht mehr mit der Fahrtrich- 
tung Qberein. Folglich kann die Maschine nicht sicher gehandhabt werden. 



Fig. 1 

Fig. 2 

Fig. 3 

Fig. 4 

Fig. 5 
und 6 
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Fig. 2 zeigt den gleichen Sachverhalt mit geanderter Fahrtrichtung. Auch hier fuhrt 
die Drehung des Federsitzes zu einem Verlust der Zuordnung von Fahrtrichtung der 
StraBenwalze zur jeweiligen Richtung der Stellbeweguiig an den Bedienelementen- 
Fahrhebel 9 und Lenkrad 7. 

Fig. 3 beschreibt die der Erfindung zugrundeliegende Losung, welche den Fahrhebel 
9 und vorzugsweise die Lenkfunktion in einen Bedienhebel integriert. Im darge- 
stellten Fall wird der Bedienhebel 8 in Pfeilrichtung (20) ausgelenkt und bleibt in 
dieser Position - die Maschine fahrt in Pfeilrichtung. Eine Bewegung des Bedienhe- 
bels 8 in Pfeilrichtung (18) fuhrt zu einer Lenkbewegung der Bandage - die Maschi- 
ne fahrt nach links. Wird der Fahrersitz wahrend der Fahrt um 90° gedreht, wird der 
Bedienhebel 8 derart nachgefuhrt, dass seine Auslenkungsrichtung weiterhin der 
Fahrtrichtung entspricht. Auch die Bewegungsrichtung am Bedienhebel 8 fur die 
Lenkung entspricht der Bewegungsrichtung der StraBenwalze 1. Gleiches gilt fur die 
Drehung des Fahrersitzes 5 um 180°. Der Fahrersitz 5 ist weiterhin uber 180° hin- 
aus frei drehbar. 

Fig. 4 stellt die Bedieneinheit 6 mit ihren Bauteilen, den Bedienfunktionen und der 
Vorrichtung zur Ubertragung der Drehbewegung des Fahrersitzes 5 auf die Bedien- 
einheit dar. Der Bedienhebel 8 besitzt Schalteinrichtungen 10 fur die Funktionen 
Heben und Senken des Kantenandruckgerates, Schalteinrichtung 12 fur die Hinter- 
radlenkung bzW. Hundegang, Schalteinrichtung 14 fur das Ein- und Ausschalten der 
Vibration, Schalteinrichtung 16 fur das Entriegeln der Fahrsperre,. sowie Schaltein- 
richtung 18 mit zwei Freiheitsgrade fur die Lenkrichtungsvorgabe und Schaltein- 
richtung 20 fur die Fahrtrichtung. Um fur die Bedienungsperson eine Unterschei- 
dung zwischen Lenkbewegung und Fahrbewegung wahrend der Bedienhebelauslen- 
kung zu erleichtern, wird die Lenkbewegung gegen eine Federkraft zur Neutralstel- 
lung und die Fahrauslenkung gegen eine Reibkraft betatigt. Vorzugsweise sind die 
wesentlichen genannten Bedienfunktionen in einer Bedieneinheit 6 integriert. Das 
Gehause 22 ist fest mit dem Fahrersitz 5 verbunden. Eine Auslenkung des Bedien- 
hebels.8 in Richtung Fahren oder Lenken fuhrt zu einer Auslenkung der jeweiligen in 
der Zeichnung nicht dargestellt Kulisse fur die Fahr- bzw. Lenkbewegung. Die Kulis- 
se fur die Fahrbewegung gleitet auf dem Schwenkrad 26 und wird auch durch die- 
ses in seiner auBeren Lage begrenzt. Auf der Kulisse fur die Fahrbewegung gleitet 





am 90° versetzt die Lenkbewegung. Im oberen Bereich wird der Bedienhebel 8 
durch ein kreuzgelenk 28 gefuhrt. Die Drehbewegung des Fahrersitzes 5 urn seine 
vertikale Achse wird in der dargestellten Ausfuhrung iiber eine flexible Welle 30 als 
Obertragungswelie auf das Schwenkrad 26 ubertragen. Die Ubertragung der Dreh- 
bewegung kann auch elektromotorisch oder durch einen Torsionsstab erfolgen. Ein 
Verdrehen des Fahrersitzes 5 urn einen Winkel n fuhrt zu einer Verdrehung des 
Schwenkrades 26 im Gehause 22 urn einen Winkel -n (Gleicher Betrag des Dreh- 
winkels aber unterschiedliches Vorzeichen). Mit dem Schwenkrad 26 verdrehen sich 
die Kulissen fur die Fahr- und Lenkbewegung. Dadurch wird die Zuordnung der Be- 
Wegungsrichtung des Bedienhebels 8 zur Fahrtrichtung der StraBenwalze 1 sicher- 
gestellt. 

Die Auslenkung des Bedienhebels 8 fur das Lenken und Fahren wird durch zwei Po- 
tentiometer 32 (x-Richtung) und 34 (y-Richtung) im Kreuzgelenk 28 (Drehpunkt 
des Bedienhebels 8) erfasst. Ein drittes Potentiometer 36 ist unterhalb des 
Schwenkrades 26 auf dessen Drehachse angebracht und misst den Drehwinkel des 
Schwenkrades 26 relativ zum Gehause 22 und somit die Sitzposition. Die Potentio- 
meter 32 und 34 sind drehfest mit dem Gehause 22 verbunden, d.h. eine Drehung 
des Fahrersitzes 5 verandert die Zuordnung des jeweiligen Potentiometers 32 und 
34 zur Fahrhebelauslenkung. Beispielsweise wird in der Ausgangssitzposition der 
Lenkausschlag des Bedienhebels 8 zu 100 % durch das Potentiometer 34 erfasst. 
Eine Drehung des Fahrersitzes 5 fuhrt zu einer Lageanderung des Bedienhebels 8 
Irelativ zu den Potentiometern - d.h. die Verdrehung des Kreuzgelenkes 28 in seinen 
beiden Drehachsen andert sich. Der Lenkausschlag des Bedienhebels 8 wird dann 
entsprechend des Sitzdrehwinkels, der durch das Drehwinkelpotentiometer gemes- 
sen wird, zu Anteilen von beiden Potentiometern 32,34 in x- und y-Richtung erfasst. 
Da der Drehwinkel n bekannt ist, kann das resultierende Signal berechnet werden. 
Den sich mit der Sitzdrehung verandernden Signalanteil der Potentiometer 32,34 in 
x- und y-Richtung und die Zuordnung des Bedienhebels 8 zur Sitzposition veran- 
schaulicht Fig. 5 und Fig. 6. 



Fig. 5 zeigt schematisch vier unterschiedliche urn 90° versetzte Sitzpositionen des 
Sitzes 5 mit dazugehoriger Bedieneinheit 6. Zu der jeweiligen Sitzposition ist auch 
mit Richtungspfeilen erlaUtert, in welche Richtung der Bedienhebel 8 fur die ange- 



gebenen Funktionen bewegt werden muss. Aus der. Darstellung ist ersichtlich, dass 
die Betatigungsrichtung fur den Bedienhebel 8 in alien Sitzpositionen erhalten 
bleibt. 

Fig. 6 erlautert ebenfalls die Bewegungsrichtung des Bedienhebels 8, wobei der Pfeil 
fur alle Sitzpositionen die Richtungsangabe fur Vorwartsfanit darstellt. 



Patentanspriiche 

1. Selbstfahrendes Fahrzeug, insbesondere Stra8enbaumaschine, 



mit einem Fahrantrieb, 
mit einer Lenkungseinrichtung, 

mit einem drehbaren Fahrersitz (5) mit integrierter Bedieneinheit (6) fur 
den Fahrbetrieb, die Stellsignale fur den Fahrantrieb und die Lenkungs- 
einrichtung in Abhangigkeit von der Stellbewegungsrichtung von Bedien- 
elementen der Bedieneinheit (6) erzeugt, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

eine Einrichtung den momentanen Drehwinkel u der Sitzdrehposition er- 
fasst und die Richtungskomponenten der Steilsignale der Bedienelemente 
urn einen Winkel -u korrigiert, 

derart dass die Stellbewegungsrichtung der Bedienelemente in jeder Sitz- 
•drehposition mit der Bewegungsrichtung des Fahrzeuges ubereinstimmt. 

'2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Einrichtung 
zum Erfassen des momentanen Drehwinkels p der Sitzdrehposition den Dreh- 
winkel p mechanisch, elektromechanisch, optisch oder elektrisch an die Be- 
dienelemente der Bedieneinheit (6) ubertragt. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass in der Be- 
dieneinheit (6) die Stellsignale fur die Fahrtrichtung und die Lenkung in Ab- 
hangigkeit von dem Drehwinkel p der momentanen Sitzdrehposition kontinu- 
ierlich korrigierbar sind. 



Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Bedieneinheit (6) einen einzigen Bedienhebei (8) als Bedienelement fur die 
Fahrtrichtungswahl, die Fahrgeschwindigkeit und die Lenkung aufweist. 



Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass der Bedienhebei 
(8) in einem Kreuzgelenk (28) gelagert ist und dass das Kreuzgelenk (28) auf 
einem Schwenkrad (26) sitzt, der urn einen Drehwinkel -u verdrehbar ist, 
wenn die Sitzdrehposition des Fahrersitzes (5) einen Drehwinkel u einnimmt. 

Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Fahrzeug zwei lenkbare Achsen aufweist und dass an der Bedieneinheit (6) 
die Lenkungssteuerung auf eine der beiden Achsen oder auf beide Achsen um- 
schaltbar ist. 

Vorrichtung nach Anspruch 4 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass der Bedien- 
hebei (8) in zwei zueinander orthogonalen Kulissen (24) gefuhrt ist. . 

Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Fahrzeug aus einer StraBenwalze (1) besteht. 

Verfahren zum Fahren und Lenken eines Fahrzeuges, insbesondere einer Stra- 
6enbaumaschine, mit einem drehbaren Fahfersitz (5) und einer in den Fahrer- 
sitz (5) integrierten Bedieneinheit (6) fur den Fahrbetrieb mit Bedienelemen- 
ten, 

gekennzeichnet dure h, 

das Erfassen des momentanen Drehwinkels p der Sitzdrehposition und 
das kontinuierliche Korrigieren der Richtungskomponenten der Stellsig- 
nale der Bedienelemente urn einen Winkel -p, 

derart dass die Stellbewegungsrichtung der Bedienelemente in jeder Sitz- 
drehposition mit der Bewegungsrichtung des Fahrzeuges ubereinstimmt. 



Zusammenfassung 




c;pihstfahre ndes Fahrzpua. insbesondere Str aBenbaumaschine, sowie Verfahren 
7i im Fahren und Lenken eines Fahrzeuaes mit einem drehbaren Fahrersife 

Bei einem selbstfahrenden Fahrzeug, insbesondere StraBenbaumaschine, mit einem 
Fahrantrieb, mit einer Lenkeinrichtung, und mit einem drehbaren Fahrersitz (5) mit 
integrierter Bedieneinheit (6) fur den Fahrbetrieb, die Stellsignaie fur den Fahran- 
trieb und die Lenkung in Abhangigkeit von der Stellbewegungsrichtung von Bedien- 
elementen der Bedieneinheit (6) erzeugt, ist vorgesehen, dass eine Einrichtung den 
momentanen Drehwinkel u der Sitzdrehposition erfasst und die Richtungskompo- 
nenten der Stellsignaie der Bedienelemente urn einen Winkel -u korrigiert, derart 
dass die Stellbewegungsrichtung der Bedienelemente in jeder Sitzdrehposition mit 
der Bewegungsrichtung des Fahrzeuges ubereinstimmt. 

(Fig. 5) 
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